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Patentansprtiche 

10 

1. Verfahren zum Verstrecken von mindestens einem Faserband (FB) mlt- 
tels einer regulierten Spinnereimaschlne, insbesondere Karde oder Strek- 
ke, welche hintereinander angeordnete Walzenpaare (2a, 2b, 3a, 3b, 4a, 
4b) aufweist wobei der Massenquerschnitt des mindestens einen Faser- 

5 bandes stromau1w3rts der Walzenpaare (2a, 2b, 3a, 3b, 4a. 4b) gemes- 
sen wird, dadurch aekennzeichnet . da& auf Gmndlage der Me&signale 
mindestens eine Waize (2a, 3a) eines ersten Walzenpaares (2a, 2b, 3a, 
3b) Qber einen ersten Regulierkreis und mindestens eine WaIze (4a) ei- 
nes zweiten Walzenpaares (4a. 4b) Qber einen zweiten Regulierkreis an- 
20 gesteuert werden. 

2. Verfafiren nach Anspruch 1, dadurch aekennzeichnet . daB auf Grundlage 
der Zugehorigkelt von MeBsignalanteilen zu verschiedenen Frequenzbe- 
reichen die Walzen (2a, 4a, 4a) unterschiedlicher Walzenpaare (2a, 2b, 

25 3a, 3b, 4a, 4b) angesteuert werden. 

3. Verfahren nach Anspruch 2, dadurch aekennzeichnet . daB niederfre- 
quente MeBsignalahteile zur Steuerung von Maschlnenelementen, ein- 
schlieBlich Walzen (2a. 3a), mit hSherem MassentrSgheitsmoment und 
hdherfirequente MeBsignalanteile zur Steuerung von Maschlnenelemen- 
ten, elnschlleUllch Walzen (4a), mIt niedrigerem Massentragheitsmoment 
herangezogen werden. . 




4. Verfahren nach einem der vorhergehenden AnsprQche, dadurch qekenn- 
zeichnet . daU die MeBsignalanteile mindestens einem unteren und einem 
oberen Frequenzbereich zugeteilt Werden. 

5. Vorrichtung zum Verstrecken von mindestens einem Faserband (FB), 
insbesondere zur Durchfuhrung des Verfalirens nach einem der vorher- 
gehenden AnsprQche, mit mindestens einem strorhaufWartigen und einem 
stromabwSrtigen Walzenpaar (2a, 2b, .3a, 3b, 4a, 4b), mit nriindestens ei- ' 
ner stromaufwSrts dieser Walzenpaare (2a, 2b, 3a, 3b, 4a, 4b) angeord- 
neten Bandquerschhittme&einrichtung (8) zum Erfassen des [\/lassen- 
querschnitts des mindestens einen Faserbandes (FB), qekennzeichnet 
durch mindestens zwei Regulierkreise, wobei auf Grundlage der MeRsi- 
gnale uber den ersten Regulierkreis mindestens eine Waize (2a, 3a) ei- 
nes ersten Walzenpaares (2a, 2b, 3a, 3b) und uber den zweiten Regulier- 
kreis mindestens eine WaIze (4a) eines zweiten Walzenpaares (4a, 4b) 
ansteuerbar sind. 

6- Vorrichtung nach Anspruch 5, dadurch qekennzeichnet . da& in dem er- 
sten Regulierkreis Maschineneiemente, einschlielllich Walzen (2a, 3a), 
mit haherem MassentrSgheitsmoment anhand von niederfrequenten 
Me&signalanteilen und im zweiten Regulierkreis Maschineneiemente, 
einschlieBlich Walzen (4a), mit niedrigerem MassentrSgheltsmoment an- 
hand von hdherfrequenten MeQsignalanteilen steuerbar sind. 

7. Vorrichtung nach Anspruch 5 oder 6, dadurch qekennzeichnet . daS dem. 
ersten Regulierkreis ein unterer Frequenzbereich und dem zweiten Regu- 
lierkreis ein oberer Frequenzbereich zugeordnet sind. 

8. Vorrichtung nach einem der AnsprUche 5 bis 7, qekennzeichnet durch 
hardware- und/oder softwaremaSig realisierte Frequenzfilter zur Begren- 
zung der Frequenzbereiche. 



9. Vorrichtung nach einem der AnsprOche 5 bis 8, dadurch aekennzeichnet . 
daR untere und der obere Frequenzbereich im wesentlichen IQckenlos 
beieinander liegen oder sich Qberlappen. 

5 10. Vorrichtung nach einem der AnsprOche 5 bis 9, dadurch aeltennzeichnet. 
daS der untere Frequenzbereich Frequenzen im Bereich von ca. 0 - 3 l-iz 
und der obere Frequenzbereich Frequenzen im Bereich von ca. 3-100 
HzumfaHt. 

10 ll.Vonichtung nach einem der AnsprOche 5 bis 10, dadurch aekennzeich- 
net. dali der untere und der obere Frequenzbereich derart gewShlt sind, 
daB die l^aschinenelemente mit hOherem bzw. niedrigerem MassentrSg- 
heitsmoment im wesentlichen verlustlos antreibbar sind. 

12. Vomchtung nach einem der AnsprOche 5 bis 11, dadurch aekennzeich- 
net, daB im ersten Regulierkreis jeweils eine Waize (2a) eines Eingangs- 
walzenpaares (2a, 2b) und eines Mittelwalzenpaares (3a. 3b) und im 
zweiten Regulierkreis eine WaIze (4a) eines Liefenwalzenpaares (4a, 4b) 
ansteuerbar sind. 

13. Vorrichtung nach einem der AnsprOche 5 bis 12, dadurch aekennzeich- 
rjet, daB die Ansteuerung derart erfolgt, daB der Regeleinsatzpunkt in 
dem vom IVIittelwalzenpaar (3a, 3b) und LieTenwalzenpaar (4a, 4b) gebil- 
deten Verzugsfeld (6) fOr den ersten und den zweiten Regulierkreis iden- 
tisch ist. 



14. Vorrichtung nach einem der AnsprOche 5 bis 13, dadurch aekennzeich- 
net. daB im zweiten Regulierkreis mindestens eine WaIze eines Kalan- 
denvalzenpaares ansteuerbar ist. 



# V • 



15,V6rrichfcing nach einem der AnsprOche 5 bis 14, dadurch aekfinn7f>ir.h- 
net. dafi in dem ersten Regulierlcreis mindestens ein TiefpaB (20) einer 
ersten Sollwertstufe (21) vorgeschaltet ist. 

le.Vorrichtung nach einem der AnsprQche 5 bis 15, dadurch aekenny^irh- 
net, daB die Ausgangssignale der ersten Sollwertstufe (21) auf den Eln- 
gang eines ersten Regelantriebs (22) geschaltet sind. 

17.Vorrichtung nach einem der AnsprOche 5 bis 16. dadurch aekenn?ftihh- 
net. daS in dem zweiten Regulierkreis mindestens ein HochpaB (30) einer 
zweiten Sollwertstufe (31 ; 1 31 ; 231) vorgeschaltet ist. 

IS.Vomchtung nach einem der AnsprQche 5 bis 17. dadurch aekennrftir.h- 
riet. da& die Ausgangssignale der zweiten Sollwertstufe (31; 131; 231) auf 
den Eingang eines zweiten Regelantriebs (32) geschaltet sind. 

lO.Von-ichtung nach einem der AnsprQche 5 bis 18, dadurch aekennzftinh- 
net, daR der erste Regelantrieb (22) und/oder der zweite Regeiantrieb 
(32) in ein erstes bzw. zweites Differentialgetriebe (23; 33) treiben. 

20. Vorrichtung nach einem der AnsprQche 5 bis 19. dadurch oekennzeinh- 
net. daS der Regelantrieb (32) des die hochfrequenten Me&signaianteile 
ausregulierenden, zweiten Regellcreises zur direlrten Ansteuerung minde- 
stens einer Waize (4a) des zugeordneten Walzenpaares (4a, 4b) ausge- 
bildet ist. 

21. Vonichtung nach einem der AnsprQche 5 bis 20, dadurch aekennzeinh- 
. net. daS der untere Frequenzbereich durch einen TiefpaS mindestens er- 

ster Ordnung begrenzt ist und die Signale im oberen Frequenzbereich 
durch Subtralction des TiefpaRsignalausgangs vom Ursprungssignal ge- 
bildet werden. 



22. Vomchtung nacb einem der AnsprQche 5 bis 21, dadurch aekennzeich- 
net, daR im hSheren Frequenzbereich Amplituden und Phasenfehler be- 
rQcksichtigbar sind, die im unteren Frequenzbereich durcli Signale im 
Sfberrbereich des TiefpaBfilters auftreten. 

23. Vorrichtung nacli einem der AnsprUche 5 bis 20, dadurch aekennzeich- 
m^, daB der obere Frequenzbereich durch einen HochpaH mindestens 
erster Ordnung nach unten hin begrenzt wird und die Signale Im unteren 
Frequenzbereich durch Subtraktion des Hochpa&ausgangsslgnals vom 
Ursprungssignal geblldet werden. 

24. Vorrichtung nach einem der AnsprOche 5 bis 23, dadurch aekennzeich- 
net. daB Maschinenelemente eInschlleBlich Walzen (2a, 2b, 3a, 3b), die 
ein insgesamt hSheres MassentrSgheitsmoment als Maschinenelemente 
mit einschlieRlich Walzen (4a, 4b) mit einem insgesamt niedrigeren Mas- 
sentragheitsmoment auiweisen, als TiefpaS verwendet werden. 

25. Vorrichtung nach Anspruch 24, dadurch aekennzeichnet . dad ein Tacho- 
generator (116) zur Ennittlung der TiefpaSfilterwirkung an mindestens ei- 
nem Antriebselement, insbesondere einer der Walzen (2a, 2b, 3a, 3b), 
vorgesehen ist. 

26. Vorrichtung nach einem der AnsprQche 5 bis 25, dadurch aekennzeich- 
net, daa der erste Regulierkreis eine erste Sollwertstufe (221) umfa&t, an 
deren EIngang die MeRsignale der mindestens einen Bandquerschnltt- 
meBelnrlchtung (8) aniegbar sInd und dessen Ausgangsslgnale als Ein- 
gangssignale auf eine zweite Sollwertstufe (231) im zweiten Regulierkreis 
gebbar sind. 

27. Vorrichtung nach einem der AnsprQche 5 bis 26, dadurch aekennzeich- 
net, daR der Sollwertstufe (221) des zweiten Regelkreises die in Span- 




nutigssignale umgewandelten Geschwindigkeits-lstwerte eines Walzen- 
paars (3a, 3b) aufschaltbar sind. 

28.Vorrichtung nach einem der AnsprOche 5 bis 27, dadurch aekennzeich- 
5 net, daB den Sollwertstufen (21, 31; 121. 131; 221. 231) des efeten 
und/oder des zweiten Regelkreises die in Spannungssignale umge\wan- 
delten Gescliwindigkeits-lstwerte eines Antriebsmotors (14), insbesonde- 
re des Hauptmotors der Splnnereimaschine aufeclialtbar sind. 

10 29.Vonrichtung nach einem der AnspriJche 5 bis 28, dadurch aekennzeich- 
net, da& die mindestens eine BandquersclinittmeBelnrichtung (8) als me- 
clianische Abtastvorrichtung oder auf Mikroweilen basierende Abtastvor- 
richtung fQr mindestens ein Faserband (FB) ausgebildet ist. 
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Verfahren und Vorrichtung zum Verstrecken 
von mindestens einem Faserband 

10 ' ' . ' 

Die Erfindung betriift ein Verfahren zum Verstrecken von mindestens einem 
Faserband mittels einer regulierten Spinnereimaschine, insbesondere Karde 
Oder Strecke, welcfie hintereinander angeordnete Walzenpaare aufweisen, 

15 wobei der Massenquerschnitt des mindestens einen Faserbandes stromauf- 
warts der Walzenpaare gemessen wird. Desweiteren betrifft die Erfindung 
eine Vorrichtung zum Verstrecken von mindestens einem Faserband mit 
mindestens einem stromaufwartigen und einem stromabwSrtigen Walzen- 
paar, mit mindestens einer stromaufwdrts dieser Walzenpaare angeordneten 

20 Bandquerschnittsmesselnrichtung zum Erfassen. des Massenquerschnitts 
des mindestens ein Faserbandes. 

Spinnerelmaschinen wie Karden oder Strecken dienen dem Zweck, aus dem 
vorgelegten Textilmaterial ein mSglichst gleichmaRiges Textilmaterial zu bil- 

25 den. Zu diesem Zweck weisen die Spinnerelmaschinen oftmals ein regulier- 
tes Streckwerk auf, um anhand von vor dem Streckwerk gemessenen Band- 
querschnittsschwankungen in Bandlaufrichtung hintereinander angeordnete 
Verzugsorgane entsprechend den ermittelten Schwankungen anzusteuern. 
Bei Strecken werden diese Verzugsorgane beispielsweise von mehreren 

30 hintereinander angeordneten Walzenpaaren gebildet, zwischen denen das 
, Oder die Faserbander entlang der jeweiiigen sog. Klemmlinie in Bandquer- 
richtung geklemmt werden. Da die Walzenpaare unterschiedliche, in Band- 
laufrichtung zunehmende Umfangsgeschwindigkeiten auiweisen, wird der 
aus einem oder mehreren Faserbdndern bestehende Faserverbund ver- 

35 streckt und vergieichmaBigt Zur Bildung einer RQckmeldung im geschlosse- 



nen Regelkreis Oder zur Kontrolle der VergleichmaRigung und ggf. zur Aua- 
losung eines Maschinenstopps bei zu groden Bandnummernschwankungen 
ist zudem in den nneisten Fallen eine zweite Bandquerschnittsmesseinrich- 
tung am Ausgang des Streckwerks vorgesehen. 

Zur Abtastung haben sich mechanische Abtastvorrichtungen weitestgehend 
durchgesetzt. Beispielsweise waist die Rieter-Strecke RSB D30 vor dem 
Streckwerk ein Paar von Abtastschelben mit zuelnander parailelen Achsen 
auf, wobei die eine Abtastscheibe ortsfest angeordnet und die. andere Ab- 
tastscheibe ortsbeweglicii ausgebildet ist. Das oder die Faserb3nder werden 
in einem Spalt zwischen einer Umfangsnut der ersten Abtastscheibe und el- 
nem umfangseltigen Ring der zweiten Abtastscheibe hindurchgefQhrt, wobei 
die ortsbewegliche Abtastscheibe entsprechend den IVIasseschwankungen 
des Oder der Faserbdnder ausgelenkt wird. Die Auslenkbewegungen werden 
von einem Signalwandler in elektrische Spannungswerte umgewandelt und 
an einen Regulierprozessor zur Ansteuerung der Waizenpaare des Streck- 
werks weitergegeben. 

Insbesondere bei Spinnereimaschinen, bei denen das Abtastgetriebe und die 
Waizenpaare Qber beispielsweise ein Differentiaigetriebe miteinander ver- 
bunden sind, ist der ausregulierbare Frequenzbereich bezQglich der Band- 
querschnittsschwankungen relativ eingeschrankt. Auligrund der gro&en l\^as- 
sentrSgheit einer solchen Anordnung ist eine gewQnschte Ausregullerung 
Qber einen gro&en Frequenzbereich von langenvelligen Schwankungen (sog. 
A%-Werte) bis zu RegulieriSngen von wenigen Zentimeter bei hohen Liefer- 
geschwindigkeiten nicht mSglich. Zudem sind der ly/laschinenteileverschleiB, 
hervorgerufen durch die groBe Bandbreite der Signaiinhaite und der damit 
verbundenen Beschleunigung groRer IVIassen, sowie der Energleverbrauch 
relativ hoch. 

In Figur 1 ist ein reguliertes Streckwerk dargestellt, bei dem ein Faserband 
FB eine mechanische Bandquerschnittsmesseinrichtung 8 durchiduft und 



anschlie&end in ein von drei Streckwerkswalzenpaaren 2a, 2b, 3a, 3b, 4a, 4b 
gebildetes Streckwerk gefOhrt wird. Die Bandquerschnittsmesseinriclitung 8 
wird von zwei Abtastsciieiben gebildet, die schon zuvor beschrieben wurden. 

5 Eine der beiden Abtastsciieiben ist mit einem Tal<tgeber 11 gekoppelt, der 
eine bestimmte Anzahl von Takten bzw. Impulsen pro Umdreiiung dieser 
Tastsclieibe erzeugt. Weiterhin ist die bewegliclie Abtastscheibe mit einem 
Signalwandler 10 verbunden, der iiire Ausienkbewegungen in elektrisclie 
Spannungswerte umwandelt. Diese Spannungswerte warden danh an eine 
10 Me&wertverzdgerungseinheit 12 weitergegeben, die zudem vom Taktgeber 
1 1 eine Anzalil von Takten ertidlt, die eiri MaQ, fQr die Geschwindigke'rt des 
durcli die Bandquerschnittsmesseinrichtung 8 iaufenden Faserbandes FB 
darstellen. Entsprechend dieser Takte vom Taktgeber 11 werden die Span- 
nungswerte in der MeBwertverzOgerungseintieit 12, die einen elektronisciien 
15 Speictier in Forni eines FIFO (First-In-First-Out) darstellt, entsprectiend des 
von dem Faserband zurQckgeiegten Weges zwisclnen der Bandquer- 
sclinittsmesselnriclitung 8 und dem Streckwerk zurQckgetialten. Wenn das 
Faserband mit dem auszuregulierenden Bandstiick den fiktiven Verzugs- 
punkt im Verzugsfeld des Streckwerks erreiciit, wird der entspreclnende 
20 Me&wert durcii die Meliwertverzdgerungseinlieit 12 freigegeben und eine 
entsprechende Steliliandlung in AbliSngigkeit von dem jeweiligen Me&wert 
vorgenommen. Der Abstand zwischen Me&ort des Abtastwaizenpaares und 
dem Verzugsort wird Regelelnsatzpunkt genannt. Hierzu gibt die MeBwert- 
verzdgemngseinheit 12 die Me&werte an eine Algorithmuseinheit 13 welter, 
25 die aniiand der gewQnschten Verzugseinstellung und der eingestellten Ma- 
schinenparameter die Drehzahl der betroffenen Streckwerkswalzen berech- 
; net und die entsprechenden Informationen an einen Regelantrieb 22 weiter- 
gibt. Dieser Regelantrieb 22 treibt in ein Differentialgetriebe 23, welclies die 
ortsfeste Abtastsclieibe der Bandquersclinittsmesseinriclntung 8, die untere 
30 Waize 2a des Eingangswalzenpaares sowie die untere Waize 3a des Mittel- 
walzenpaares antreibt. Das Differentialgetriebe 23 erhSIt von einem Haupt- 
motor 14 eine Grunddrehzafil, die Qber eine zwisclien dem Hauptmotor 14 




und dem Differentlalgetriebe 23 zwischengeschaltete Drehzahleinstelleinhelt 
15 einstellbarlst. 

. Der Hauptmotor 14 seinerseits treibt direkt die untere Waize 4a des Aus- 
gangswalzenpaares an, wodurch eine konstante Bandauslaufgeschwindig- 
keit erhalten wird. Demhach werden lediglich das Eingangswalzenpaar iind 
das Mittelwalzenpaar fOr die Regulierung herangezogeh. 

Es ist Aufgabe der vorliegenden Erfindung. das Verfahren bzw. die Vorrich- 
tung der eingangs genannten Art derart welterzubllden, da& ein prSziserer 
Verzug eines Oder mehrerer Faserbander erhalten wird. 

Diese Aufgabe wird bei dem Verfahren der eingangs genannten Art dadurch 
geldst, daB auf Grundlage der Me&signale mindestens eine WaIze eines er- 
sten Walzenpaares Uber einen ersten Regulierkreis und mindestens eine 
WaIze eines zweiten Walzenpaares Qber einen zweiten Regulierkreis ange- 
steuert werden. 

Diese Aufgabe wird weiterhin bei einer Vonrichtung der eingangs genannten 
Art geiSst durch mindestens zwei Regulierkreise, wobei auf Gmndlage der 
Melislgnaie Qber den ersten Regulierkreis mindestens eine WaIze eines er- 
sten Walzenpaares und Qber den zweiten Regulierkreis mindestens eine 
WaIze eines zweiten Walzenpaares ansteuerbar sind. 

Die Vprteile der Erfindung sind insbesondere darin zu sehen, da& die Abtast- 
slgnale vor dem Streckwerk in mindestens zwei Regullerkreisen verarbeitet 
werden, urn somit die Flexibilltat und die Genaulgkelt bei der Ansteuerung 
der Verzugsorgane bzw. Walzen zu erhOhen. Die mindestens zwei Regulier- 
kreise kOnnen hierbel auf verschledene Signalinhalte reagieren und somit 
eine Verteilung der Ansteuerungsaufgaben Qbemehmen. Auf diese Weise 
lassen sich mindestens eine WaIze eines ersten Walzenpaares und minde- 



stens eine Waize eines zweiten Walzenpaares. die zumindest teilweise be- 
zQglich Ihrer Massentragheitsansteuerung entkoppelt sind, antreiben. 

Besonders bevorzugt werden die MeSsignalanteile der mindestens einen 
Bandquersclinittsmesseinriclitung Iiinsichtlicli ihrer Frequenz in mindestens 
zwei Frequenzbereiclie unterteilt. Auf Grundiage der Zugeh6rigl<eit von MeQ,- 
signalanteilen zu verschiedenen Frequenzbereichen konnen dann.die Wal- 
' zen unterschiedliciier Walzenpaare angesteuert werden. Auf diese Weise 
wird auch die Regulierung im Frequenzbereich geteilt. Somit kann jedes Fre- 
quenzband seinem Energiebedarf entsprechend auf angepaBte Maschl- 
nenelemente verteilt werden. 

Es bietet sich an, niederfrequente MeUslgnaianteile, d.h. I§ngenwelllge Band- 
querschnittsschwankungen. zur Steuerung von Maschinenelementen bzw. 
Antriebselementen mit heherem MassentrSgheitsmoment lieranzuziehen. 
Entsprechend kOnnen hSherfrequente IVleBsignalanteile zur Steuerung von 
Antriebselementen mit niedrigem IVlassentragheitsmoment verwendet wer- 
den. Aufgrund der niedrigen IVIassentrSgheit lassen sich diese Maschi- 
nenelemente schnelier beschleunigen bzw. abbremsen, so daB diese Ma- 
schinenelemente auch den hSherfrequenten MeBsignalanteilen folgen k6n- 
nen. Insgesamt wird hiermit eine exaktere Regulierung ertialten. wobei so- 
wohl langerwelllge als auch kOrzenvelllge Bandquerschnlttsschwankungen 
optimal ausreguliert werden k5nnen. 

Einer definlerten Slgnalverarbeitung kommt es zugute. wenn die MeB- 
slgnalanteile der derh Streckwerk vorgeschalteten Bandquerechnlttsmesseln- 
richtung mindestens einem unteren und einem oberen Frequenzbereich zu- 
geteilt werden. Um mSgllchst alle Frequenzanteile der Bandquerschnitts- 
schwankungen verwerten zu kOnnen. liegen der untere und der obere Fre- 
quenzbereich hierbei vorzugsweise nahe beieinander, besonders bevorzugt 
im wesentlich IQckenlos, oder Oberlappen sich. 



Bevorzugt wird der obere Frequenzbereich derart gewahit, daR eine im we- 
sentlichen veriustlose Verarbeitung von den Maschinenelementen mit h6he- 
rem MassentrSgheitsmoment mSglich ist. Ebenso wird bevorzugt der untere 
Frequenzbereich derart gewShlt, dad eine im wesentlichen veriustlose Ver- 
arbeitung von den Maschinenelementen mlt niedrigerem Massentragheits- 
momentmOglich ist. 

Es hat sich ais vbrteilhaft enwiesen, wenn der untere Frequenzbereich Fre- 
quenzen Im Bereich von ca. 0 - 3 Hz und der obere Frequenzbereich Fre- 
quenzen im Bereich von ca. 3 - 100 Hz umfaBt. Diese Frequenzbereiche 
sind jedoch nicht als fix zu betrachten, sondem kSnnen je nach Regulier- 
strecke und/oder zu verzlehendem Material oder anderen Parametern vor- 
tellhaftenwelse gewShlt bzw. eingestellt werden. Auch ist die genannte Maxi- 
malfrequenz von 100 Hz ist keine technisch bedingte GroRe. Je nach Aus- 
fQhrung des Streckwerks bzw. der beteiiigten zu beschleunigenden Massen 
sind auch niedrigere oder hohere Grenzwerte mSglich. 

Zur Zuordnung verschledener MeRsignalanteile zu verschiedenen Frequenz- 
bereichen sind verschiedenen M6glichkeiten gegeben. Bel bevorzugten 
Ausfuhrungsbelsplelen werden hierfQr hardware- und/oder softwaremaUlg 
reallsierte Frequenzfilter eingesetzt. 

Bevorzugt wird im ersten Regullerkreis jeweils eine Waize des Eingangswal- 
zenpaares. und des Mittelwalzenpaares angesteuert. wShrend Im zweiten 
Regulierkrels eine WaIze des Llefenwalzenpaares angesteuert wird. Entge- 
gen dem oben beschriebenen Stand der Technik wird demnach hierbei auch 
das Liefenwalzenpaar zur Regulierung herangezogen. Entsprechend seiner 
geringen Massentragheit Ist es somit moglich, hOherfrequente Bandquer- 
schnittsschwankungen durch Ansteuerung des LiefenA/alzenpaares auszure- 
gulieren. Da diese Auslaufregulierung im Mittel keinen Zusatzverzug produ- 
ziert, entfallen die bekannten Nachteile von Auslaufregullerungen, die Insbe- 
sondere darin bestehen, daR die Bandablagegeschwindlgkelt varliert und 
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somit bei diesen bekannten Maschinen Probleme hinsichtlich einer sauberen 
Ablage des verzogenen Faserbandes in einer Spinnl<anne auftreten. Die be- 
schriebene bevorzugte Erfindungsvariante bildet hingegen im Prinzip eine 
Einlaufregullerung mit Qberlagerter Auslaufregulierung. Der Grundverzug und 
die Ausregulierung niederfrequenter Bandscliwanl<ungen bis beispielsweise 
3 Hz werden mit Hilfe der niederfrequenten Regulierung vorgehommen. die 
prinzipiell der bel<annten Regulierung beispielsweise bei der RIeter-Strecke 

• RSB D30 entspricht. Auf diesen Verzug wird dann das Oberfrequenzband 
durch die heherfrequente Regulierung im Streckwerk aufmoduliert. Diese 
hSherfrequente Regulierung entspricht einer prazisen CV%-Regulierung. 
wobei der CV%-Wert definiert ist als CV% .= s/x . 100. Hierbei ist CV% der 
Varlatlonskoeffizient (prozentuale Bandungleichm§Bigkelt), s die Standar- 
dabwieichung und x der MIttelwert von alien Proben. 

Die zuyor beschriebene, besonders bevorzugte AusfOhrungsfomi der Erfin- 
dung zeichnet sich daher durch die Qberlagerte Regulierung Qber das Aus- 
laufetreckwerks- bzw. Lieferwalzenpaar aus. 

Die Ansteuerung im ersten und zweiten Regulierkreis erfolgt bevorzugt der- 
art, daR der Regeleinsatzpunkt bzw. Verzugspunkt in dem vom Mittfelwalzen^ 

• paar und Lieferwalzenpaar gebildeten Verzugsfeld fOr beide Regulierkreise 
identisch ist. Dies bedeutet. daB der Verzugspunkt fQr belde Regulierkreise 
identisch ist und keine MeBwertverz6geruna der beiden Regulierkreise zu- 
einander - mit Hilfe eines FIFO-Spelchers o.a. - benfitlgt wird. Mit anderen 
Worten werden die verschledenen Frequenzbereiche am Verzugspunkt bzw. 
Regeleinsatzpunkt zusammengefOhrt. 

Altemativ Oder zus^tzlich zur Ansteuerung einer Waize des LlefenA/aizenpaa- 
res ist im zweiten Regulierkreis Oder auch in einem dritten Regulierkreis min- 
destens eine WaIze eines stromabwarts des Streckwerks angeordneten Ka- 
landenvalzenpaares vorsehbar. Es ist beispielsweise hierdurch mSglich, die 
Umlaufgeschw^indigkeiten des Liefenfl/alzenpaares und des Kalandenvalzen- 



paares zur Schaffung eines Synchronlaufes derart aufeinander abzustim- 
men, da& kein Verzug zwischen dleseii beiden Walzenpaaren auftritt. Es ist 
mittete einer solchen Konstruktion daher nicht unbedingt notwendig, daS das 
verstreckte Faserband mit einer konstanten Auslaufgeschwindigkeit das 
Streckwerk veriast. • 

Besonders bevorzugt ist in dem ersten Regulierkreis mindestens ein TiefpaS 
einer ersten Soilwertstufe vorgeschaltet. Die vorzugsweise von der MeSwert- 
verzQgerungseinheit freigegebenen Spannungssignale durchlaufen demnach 
zunSchst diesen mindestens einen TiefpaB, bevor sie auf eine Soilwertstufe 
im ersten Regulierkreis aufgeschaltet werden (Istwerte). biese Soilwertstufe 
erhait zudem vorzugsweise die Qber einen Tachogenerator emiittelte Dreh- 
zahl eines Hauptmotors (Sollwerte). um aus diesen aufgeschalteten Signalen 
einen Sollwert fOr einen ersten Regelantrieb zu ennitteln. Dleser erste Re- 
gelantrieb treibt danh - wie im Stand der Technik - in ein Differentialgetriebe, 
das in bekannter Weise das mechanisclie Abtastgetriebe sowie die Unter- 
walzen des Eingangs- und !\/littelwaizenpaares antreibt. 

Im zweiten Regulierkreis ist besonders bevorzugt mindestens ein HochpaB 
einer zweiten Soilwertstufe vorgeschaltet. Neben den hochfrequenten Span- 
nungssignalen von der Bandquerschnittsmesseinrichtung (Istwerte) werden 
der zweiten Soilwertstufe bevorzugt ebenfalls die den Drehzahlen des 
Hauptmotors entsprechenden Spannungssignale aufgeschaltet (Sollwerte). 
Dem Ausgang der zweiten Soilwertstufe nachgeschaltet ist bevorzugt ein 
zweiter Regelantrieb, der zum Antrelben von Maschinenelementen mit gerln- 
ger TrSgheitsmasse dient. Ein solches Maschinenelement ist bevorzugt eine 
Waize des Llefenwalzenpaares. 

Vorteilhaftenweise treibt der zweite Regelantrieb in ein zweites Differential- 
getriebe, das seine Grunddrehzahl vorteilhafterweise ebenfalls von dem 
Hauptmotor erhalt. Der zweite Regelantrieb pendelt damit symmetrisch, ent- 



sprechend den Dick- und DQnnstellen des mindestens einen Faserbandes. 
urn die Drehzalil 0. 

Alternativ kann der zweite Regelantrieb. der in dam zweiten Regulierkreis zur 
Ausregulierung der lioclifrequenten MeBsignalanteile vorgesehen ist, zur 
direkten Ansteuerung mindestens einer Waize des entsprechenden Walzen- 
paares - bevorzugt Liefenwalzenpaar und/oder Kalandenwalzenpaar - ausge- 
bildet sein. Bei dieser Ausfiihrungsform ist demnacli keih Differentialgetriebe 
im zweiten Regulierkreis notwendig. Selbstverstandlich ist hierbei eine prSzi- 
se Ansteuerung des Regelantriebs notwendig, der In diesem Fall nicht urn 
die Drehzahl 0 pendelt 

Bei einer vorteilliaften altemativen AusfQhrungsfomi der Erfindung ist der 
untere Frequenzbereich im ersten Regulierkreis durch einen TiefpaB minde- 
stens erster Ordnung begrenzt. wobei die Signale im oberen Frequenzbe- 
reich durch Subtraktion des TiefpaSsignalausgangs vom UrsprungsmeUsi- 
gnal gebildet werden. Bevorzugt werden hierbei Im oberen Frequenzbereich 
bzw. im zweiten Regulierkreis Amplituden- und Phasenfehler der ursprUngli- 
chen Melisignale berQcksichtigt, die vom TiefpaSfilter gesperrt bzw. nur feh- 
lerhaft durchgelassen wurden. 

In einer alternativen AusfQhrungsfomi wird der obere Frequenzbereich durch 
einen Hochpali mindestens erster Ordnung nach unten hin begrenzt, wobei 
die Signale im unteren Frequenzbereich durch Subtraktion des HochpaS- 
sighalausgangs vom UrsprungsmeBslgnal gebildet werden. Dadurch werden 
automatisch mOgllche Amplituden- und Phasenfehler kompensiert, d.h. es 
. treten keine Amplituden- bzw. Phasensprtinge auf. 

In einer vorteilhaften Erfindungsvariante werden l\/laschinenelemente, die 
Streckwerkswalzen umfassen und ein Insgesamt hoheres Massentraghelts- 
moment aufwelsen als Maschinenelemente mit einem insgesamt niedrigeren 
Massentragheitsmoment, als TiefpaB eingesetzt. Telle der Maschine mit re- 



lativ tiohem Massentragheitsmoment werden somit selbst als frequenztren- 
nender TiefpaB genutzt. Die MeBsignale durchlaufen hierbei den ersten Re- 
gulierkreis und werden zudem in den zweiten Regulierkreis abgezweigt. Zur 
Kontrolle der Tiefjsaafiltenwlrlcung kann zweckmaSigerweise ein Tachogene- 
5 rator vorgesehen sein, der die Drehzahlen mindestens einer der Aptrieb- 
selemente, insbesondere einer der Walzen, misst, wobei diese Waize Teil 
der ri/Iascliineneiemente mit hohem l\/Iassentraglieitsmoment ist. 

In einer speziellen AusfQhmngsform geniSB der zuvor besciirieben Variaiite 
10 ist der Ausgang einer ersten Sollwertstufe im ersten Regulierkreis mit dam 
Eingang einer Sollwertstufe im zweiten Regulierkreis verbunden. Bei dieser 
AusfQIirungsfomi wird nicht notwendigenweise eine Aufepaltuhg des MeBsi- 
gnals im AnschluS an die MeBverzQgerungseinheit mittels eines Tief- und 
Hochpasses vorgenommen. Vielmehr kann das Melisignal der Bandquer- 
15 schnittsmesseinriclitung nach Umwandlung im Signalwandler direkt auf die 
Sollwertstufe im ersten Regulierkreis aufgeschaltet werden. Das Ausgangs- 
signal dieser Sollwertstufe dient dann einerseits zur Erzeugung eines Steu- 
erslgnals fQr die Antriebselemente im ersten Regulierkreis - insbesondere 
bevorzugt mit Hiife eines ersten Regelantriebs und einem Differentiaigetriebe 
20 - und andererseits in Form eines Sollwerts als. Eingangssigna! fQr eine Soll- 
wertstufe. im zweiten Regulierkreis. Der Istwert fQr die zweite Sollwertstufe 
wird hierbei bevorzugt durch Messung der von der Mascliine im ersten Re- 
gulierkreis in Amplitude und Phase umgesetzten Frequenzanteile bereitge- 
stellt, indem beispielsweise an einer der Mittelwalzen ein Tachogenerator 
25 angeschlossen wird, der die genannten Istwerte fQr die zweite Sollwertstufe 
produziert. Der HochpaS fQr den zweiten Regulierkreis wird somit prinzipiell 
von der Masohine selbst reaiisiert, ohne dad sonstige Filter vonnOten wSren, 
wobei die von der Maschine im ersten Regulierkreis yenwertbaren Frequenz- 
anteile niedrigerer Frequenzen gemessen und von dem alle Frequenzen 
30 umfassenden, insgesamt zu verarbeitenden Melisignal in der zweiten Soll- 
wertstufe subtrahiert werden. 



Auf den Eingang der Sollwertstufe des zweiten Regulierkreises konnen vor- 
tellhafterwelse die durch einen Tachogenerator erzeugten Spannungssignale 
entsprechend der Drehzahlen beispielsweise einer Mittelwaize oder einer 
Eingangswaize aufgeschaltet warden. Diese Spannungswerte des Tachoge- 
5 nerators konnen mit einem Taktgeber, der mit der Bandquerschnittsmessein- 
richtung verbunden ist, synchronisiert werden, bevor sie airf den Eingang der 
Sollwertstufe des zweiten Regulierkreises geschaltet werden. 

Statt lediglich einer BandquerschnlttsmeBeinrichtung. konnen auch mehrere 
10 derartige MeBeinrichtungen vor dem Streckwerk eingesetzt werden. 

Die mindestens eine BandquerschnittsmeBeinrichtung kann beispielsweise 
als mechanische Abtastvonichtung ausgebildet sein, Alternativ oder zusStz- 
lich kann ein Mikrowellensensor mit einem Resonator venwendet werden. 

15 

Vorteilhafte Vyeiterbildungen def ErRndung sind durch die Merkmale der Un- 
teransprOche gekennzeichnet. 

im folgenden werden verschiedene AusfQhrungsbeispiele der Erflndung an- 
20 hand der Figuren naher eriautert. Es zeigen: 

eine schematische Schaltungsanordnung gemdfi dem Stand 
der Technik; 

eine schematische Schaltungsanordnung gemSB einer ersten 
AusfUhrungsform der Erfindung; . 

eine schematische Schaltungsanordnung gemSB einer zweiten 
AusfUhrungsform der Erfindung; 

eine schematische Schaltungsanordnung gemSB einer dritten 
AusfUhrungsform, und 
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Figur 4 



Figur 5 eine schematische Schaltungsanordnung gemsifi einer vierten 
AusfQhrungsform. 

Die im folgenden zu besprechenden verschiedenen AusfQhrungsformen der 
Erfindung gehen von dem in Figur 1 dargestellten Stand der Technik aus. 
Andere Antriebskonzepte sowie Schaltungsanordnungen sind jedoch auch 
vom Erfindungsgedanken umla&t. 

GemaB der Figur 2 werden Qber eine Bandquerschnittsmesseinrichtung 8 die 
' Bandquerschnitlsschwankungen mechanisch ermittelt. Unter den Begriff 
„Bandquerschnlttsschwankungen" sind im Rahmen dieser Erfindung auch 
Bandmasseschwankungen, . Banddfckenschwankungen, Bandvolumen- 
schwankungen Oder ahnliche Begriffe zu fassen. Die IVleRwerte zu den 
Bandquerschnittsschwankungen werden in einem Signalwandler 10 in digi- 
tate Spannungssignale umgewandelt und an eine IVIeSwertverzegemngsein- 
lieit 12 gegeben, die beispielsweise als Hardware- Oder Software-realisierter 
FIFO-Speicher (First-In-First-Out) ausgebildet ist. An die Bandquerechnltts- 
messeinriclitung 8 ist weiterhin ein Taktgeber 11 angeschlossen, der ent- 
sprechend einer bestimmten Faserbandabsclinittsiange. beispielsweise 1,6 
mm. einen Impuls erzeugt und die Impulszahl ebenfalls an die MeBwertver- 
zSgerungseinlielt 12 wefterglbt. Entsprechend der Laufeeit des Faserbandes 
FB von der Bandquerschnlttsmesseinrichtung 8 zum gewQnschten Verzugs- 
punkt bzw. Regeleinsatzpunkt im von den Streckwerkswalzenpaaren 2a, 2b, 
3a, 3b, 4a, 4b gebildeten Streckwerk werden die verzogerten Spannungs- 
signale von der MeBwertverzogerungseinlieit 12 an einen Tiefpali 20 in ei- 
nem ersten Regulierkreis weitergegeben. Nacli Durciilaufen des Tiefpasses, 
der beispielsweise Frequenzen in einem Frequenzbereicli vOn ca. 0 - ca. 3 
Hz durclilaBt. werden die entsprechend gefilterten Spannungssignale an eine 
erste Sollwertstufe 21 im ersten Regulierkreis weitergegeben (Istwerte). Zu- 
dem wird ein Spannungswert von einem Tachogenerator 16 auigeschaltet, 
der die Drehzahl eines Hauptmotors 14 ermittelt und in ein entsprechendes 



: Spannungssignal umwandelt (Sollwerte). Der Ausgang der Sollwertstufe 21 
ist auf einen ersten Regelantrieb 22 aufgeschaltet, der in ein erstes Differen- 
tlalgetriebe 23 treibt. Die Grunddrehzahl erhalt das erste Differentialgetriebe 
23 von dem Hauptmotor 14, dessen Drehzahl durch eine Drehzahleinstel- 
leinlieit 15 einstellbar 1st. 

Der erste Regelantrieb 22 ist vorzugsweise als Servoantrieb ausgebildet, der 
eine Steuerdrehzahl fQr das Differentialgetriebe 23, das vorzugsweise als 
Planetengetriebe ausgebildet 1st. erzeugt. Mit dieser gesteuerten Ausgangs- 
drehzahl des Differentialgetriebes 23 werden sowohl eine Abtastrolle der 
Bandquerschnittsmesselnrichtung 8, die untere Waize 2a des Eingangswal- 
zenpaares als auch die untere WaIze 3a des MIttelwalzenpaares angetrie- 
ben. Die Drehzahlen der Walzen 2a und 3a sind niclit notwendigerweise 
glelch. Es Ist belsplelsweise moglich, sie In einem festen Drehzahlverhaltnis 
anzutreiben. 

Der erfindungsgemaSe zweite Regullerkreis schlieSt einen HochpaB 30 ein, 
an dessen Eingang die Spannungswerte der MeSwertverzSgerungseinhelt 12 
gegeben werden. Der HochpaB 30 filtert die Spannungsslgnale und ia&t bel- 
splelsweise Frequenzen von ca. 3 Hz - ca. 100 Hz durch. Die derart gefll- 
.terten Spannungsslgnale werden auf eine zweite Sollwertstufe 31 des zwel- 
ten Regullerkrelses geschaltet (Istwerte). Die zweite Sollwertstufe 31 erhalt 
zudem die vom Tachogenerator 16 In Spannungswerte umgewandelten 
Drehzahl des Hauptmotors 14 (Sollwerte). Die zweite Sollwertstufe 31 ermit- 
telt aus diesen Signalen eine Steuerdrehzahl fQr einen zweiten Regelantrieb, 
yortellhaflenweise wiederum ein Sen/oantrleb. Der zweite Regelantrieb 32 
treibt In ein zweltes Differentialgetriebe 33 des zweiten Regullerkrelses, wo- 
bei dieses zweite Differentialgetriebe 33 seine Grunddrehzahl ebenfalls vom 
Hauptmotor 14 erhalt. Mit dieser gesteuerten Ausgangsdrehzahl des zweiten 
Differentialgetriebes 33 wird die untere WaIze 4a des Lieferwalzenpaares 
angetrieben. Die beiden Regulierkreise realisieren somit eine Elnlaufregulle- 
rung mit einer Dberlagerten Auslaufregulierung, wobei der zweite Regelan- 




trieb symmetrisch urn die Drehzahl 0 pendelt. EIn Zusatzverzug wird durch 
die Auslaufregulierung im Mittel riicht produziert. 

Entsprecheiid der in Figur 2 dargestellten Ausfuhrungsform konnen die lan- 
gerwelligen Baridquerschnittsschwankungen durch die massetrageren Ma- 
schineneiemente - mechanisciies Abtastgetriebe der Bandquerschnittsmes- 
seinrichtung 8, erstes Differentialgetriebe 23, Walzen 2a, 3a - in genQgen- 
dem IVIaSe ausgegliclien werden. Die InSherfrequenten Baindquerschnitts- 
schwankungen sind mittels der Auslaufregulierung durch Ansteuerung der 
Waize 4a des Lieferwalzenpaares ausregullerbar. Am Regeleinsatzpunkt 
werden die Frequerizberelche wieder zusammengefQhrt, so daH ein Ver- 
schleiS von belsplelsweise Motorantrlebsriemen, hervorgerufen durch die 
groBe Bandbrelte der Signale. reduziert werden kann. Auch der VerschlelS 
durch die Beschleunigung groBer Massen sowie ein erhahter Energiever- 
brauch zum Antreiben dieser Massen. der im Stand der Technik aufgrund der 
Unmdglichkelt der Ausregulierung von hQherfrequenten Bandquerschnitts- 
; schwankungen zum Tell wirkungslos ist, k6nnen reduziert werden. 

Der Regulierprozessor umfaBt bel der AusfQhrungsform der Figur 2 (sowIe 
analog derjenigen der Figuren 3-5) die MeRwertverzSgerungselnhelt 12, 
den TiefpaB 20, den HochpaS 30, die erste Sollwertstuf© 21 und die zwelte 
Sollwertstufe 31. Diese Elemente sind in dem Regulierprozessor in Software 
abgebildet 

Die AusfQhrungsform gemSfi der Figur 3 unterscheidet sich von derjenigen 
der Figur 2 darin, daB kein eigener HochpaB zum Herausflltem der Span- 
nungen entsprechend den niederfrequenten Bandquerschnltfsschwankungen 
vorgesehen ist. Vielmehr werden einerselts die ungefilterten Spannungs- 
signale von der MeBwertverzfigerungseinheit 12 sowie die von einem Tief- 
. paBfllter 20 (entsprechend der Figur 2) gefllterten Spannungssignale ande- 
rerselts auf ein Subtrahierglied 135 geschaltet. Das Subtrahlerglied 135 lie- 
fert Ausgangswerte, welche nur noch die hochfrequenten Signalanteile der 




Banddickenschwankungen enthalten und gibt diese als Sollwerte auf eine 
zweite, multlplizlerende Sollwertstufe 131 des zweiten Regulierkrfeises gibt. 
Der zweiten Sollwertstufe 131 ist somit ein Subtrahierglled 135 vorgeschaltet, 
in dem vom alie Frequenzen enthaltenden MeBsignal die niederfrequenten 
5 MeRslgnale des ersten Regulierkreises subtrahiert werden. Die Istwerte fQr 
diese zweite Sollwertstufe 131 werden - ahhiich der AusfQhrungsform ge- 
maB der Figur 2 - von einem Tacliogenerator 16 erhalten, der die Drehzahl 
des Hauptmotors 14 in ein entsprechendes Spannungssignal umwandelt. 
Ansonsten ist die Funktionsweise bei der AusfQhrungsfomi gem§S der Figur 
10 3 analog zu derjenigen der Figur 2. 

In der Figiir 4 ist eine dritte AusfUhrungsform der Erfindung dargestellt. Der 
erste Regulierkreis mit einer ersten Sollwertstufe 221, einem ersten Rege- 
lantrieb 22 und einem ersten Differentialgetriebe 23 sind gegenOber der 
15 AusfQhrungsfomi gemaB der Figur 2 unverandert (es fehit lediglich der Tief- 
paB 20). Eine erfindungsgemSSe uberlagerte Auslaufregulierung wird bei 
diesem AusfQhrungsbeispiel dadurch realisiert, daB der Ausgang der ersten 
Sollwertstufe 221 nicht nur auf den ersten Regelantrieb 22 gegeben wird, 
sondern audi als Sollwerte auf eine zweite, subtrahierende Sollwertstufe 231 
20 eines zweiten Regulierkreises. Die Istwerte fiir diese zweite Sollwertstufe 231 
werden aus Spannungswerteri ermittelt, die von einem Tachogenerator 116 
erzeugt werden, der in dem dargestellten AusfQhrungsbeispiel die Drehzahl 
der oberen Waize 3b des mittleren Walzenpaares ermittelt. Es kSnnte bei- 
spielsweise auch die Drehzahl auch von einem der Walzen 2a, 2b, 3a abge- 
25 griffen werden. 

Mit anderen Worten wird in dem zweiten Regulierkreis ein HochpaB durch 
die Maschine selbst realisiert, wobei der Tachogenerator 116 die von der 
Maschine im ersten Regulierkreis in Amplitude und Phase umgesetzten Fre- 
30 quenzanteile, d.h. MeSsignalanteile relativ niedriger Frequenz, miBt, um die- 
se von dem alle Frequenzanteile enthaltenden Gesamtsignal in der zweiten 
Sollwertstufe 231 abzuziehen. 




Als Ergebnis des Vergleiches bzw. der Subfraktion der Soil- und Istwerte er- 
mittelt die zweite Sollwertstufe 231 den hochfrequenten MeBsignalanteilen 
entsprechende Sollwerte fUr einen zwelten Regelantrieb 32, der aus diesem 
Sollwert eine Steuerdrehzahl fur ein zweites Differential 33 erzeugt. Mit dle- 
ser gesteuerten Ausgangsdrehzahl des zwelten Differentialgetrlebes 33 wird 
die untere Waize 4a des Lieferwalzenpaares angetrleben. Hlerdurch wird im 
Hauptverzugsfeld, gebildet vbm Mittelwalzenpaar und LiefenA/alzenpaar. die 
gewDnschte VerzugsSnderung erzielt, so daS die Bandquerschnittsschwan- 
kungen des oder der einlaufenden Bander FB ausregullert werden kSnnen. 

Bel der AusfQhrungsform gemas der Figur 5 sind - ahnlich derjenigen der 
FIgur 2 - wiederum ein TiefpaB 20 und ein HochpaB 30 vorgesehen, welche 
die MeBsignalanteile der Bandquerschnittsmesseinrichtung 8 in niederfre- 
quente Signalanteile und hochfrequente Signalanteile aufspalten. Selbstver- 
stSndlich konnen auch - wie gleichfalls bei den entsprechenden, zuvor be- 
schriebenen AusfQhrungsformen - mehrere Filter fQr den jeweiligen Fre- 
quenzberelch vorgesehen sein. Der wesentliche Unterschied der AusfQh- 
rungsfonn gemaB der Figur 5 gegenQber derjenigen der Figur 2 bestelit dar- 
in, daS die von dem zwelten Regelantrieb 32 erzeugte Steuerdrehzahl nicht 
In ein Differentialgetrlebe gegeben, sondern direkt auf die untere WaIze 4a 
des Llefenivalzenpaares geschaltet wird. Es sel bemerkt, da& selbstverstand- 
lich bel dieser als auch bei den vorhergehenden AusfQhrungsformen auch 
ein Antrieb der oberen Walzen der verschiedenen Walzenpaare mOglich 1st. 
Durch die direkte Ansteuerung der WaIze 4a kann das zweite Differentialge- 
trlebe eingespart werden. Alierdings wird bei dieser AusfUhrungsform auf die 
Kopplung der EInlaufregulierung und der Auslaufregulierung verzichtet. Vlel- 
mehr, kann durch die Auslaufregulierung nnittels des zwelten Regelantriebs 
ein zusatzlicher Verzug produziert werden, so daB die Liefergeschwindigkeit 
nicht unbedlngt konstant ist. In diesem Fall bietet es sich an, wenn der zweite 
Regelantrieb 32 zusStzlich ein dem Streckwerk nachgeschaltetes Kalander- 
walzenpaar b2w. eirie Abzugseinrichtung zum Abzlehen des verstreckten 



Faserbandes antreibt, damit das Lieferwalzenpaar und das Kalanderwalzen- 
paar das Faserband synchron fordern. 

Die Erfindung ISBt sich auch bei Spinnerelmaschinen mit Einzelantrieben 
einsetzen. Wesentlich ist, daS aus vor dem 3treckwerk erhaltenen Signalen 
Bandquerschnittsschwankungen in mindestens zwei Regulierkreisen ausre- 
gullert werden, urn insbesondere die unterscliiedliclien Tragheitsmomente 
von verschiedenen Maschinenteilen in diesen Regulierkreisen beriiclcsichtl- 
gen zu kOnneiri. Es kann damit eine Frequenz-BandbreitenvergrSBerung bei 
der Reguiierung der Verstreckung des mindestens einen Faserbandes er- 
lialten werden. 



